








































F (∇(e)∂i ∂j, ∂k)














































Avar(θ̂) = {A(θ0)}−1B(θ0){A(θ0)−1}T = {G(θ0)}−1

























∗(x,θ1)p(x;θ2)dx (j = 1, . . . , d)
但し, uj∗(x,θ)は標準化された推定関数u∗(x,θ) のj番目の成分である.
・ρuから誘導されるRiemann計量gと双対接続∇,∇∗





























の表はn番目の選挙区での投票数で, X1n, X2n, Xnは確率変数とする.
Party C L Total
C X1n m1n −X1n m1n
L X2n m2n −X2n m2n
Total Xn mn −Xn mn
θ1, θ2: 1回目の選挙で政党C,Lに投票した人が2回目にCに投票する確率
X = (X1, . . . , XN ): 観測データ(Nは選挙区の総数)

































X = (X1, . . . , XN )の (同時)確率関数から成る統計モデルSは, ∇∗に関
しては平坦であるが, ∇に関しては(捩れがあるので)平坦ではない.
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